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(S) Datentragerarchivsystem 

@ Datentragerarchivsystem mit einem eine Vielzahl von 
Lagerfachern umfassenden Datentragerlager und minde- 
stens einem Laufwerk fur Datentrager und mit einer mit- 
tels einer Handhabungseinheit im Raum in drei unter- 
schiedlichen Raumrichtungen bewegbaren Datentrager- 
transporteinrichtung zumTransportieren der Datentrager 
zwischen verschiedenen Fachern des Datentragerlagers 
und/oder dem mindestens einen Laulwerk, wobet die Da- 
tentragertransporteinrichtung mit einer Positionserken- 
nungseinrichtung versehen 1st, mittels welcher nach be- 
liebigen Betriebsphasen ein Abtasten eines Referenzob- 
jekts zur genauen Bestimmung einer Position der Daten- 
tragerlransporteinrichtung in mindestens einer von drei 
unterschiedlichen Raumrichtungen durchfuhrbar ist, da- 
durch gekennzeichnet, dafS das MeRobjekt mindestens 
ein beweglicher Me&arm der Datentragertransportein- 
richtung ist, dessen Stellungen bei entsprechend der Po- 
sitlonlerung der Datentragertransporteinrichtung im 
Raum bewirkbaren Kontakt mit dem Referenzobjekt 
durch die Positionierung der Datentragertransportein- 
richtung im Raum beeinfluBbar sind. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung beirifft ein Datentragerarchivsystem 
mit einem eine Vielzahl von Lagerfehern umfassenden Da- 
lentragerlager und mindestens einem Laufwerk fur Daten- 5 
irager und mit einer mittels einer Handhabungseinheit im 
Raum in drei unterschiedlichen Raumrichtungen bewegba- 
ren Datenlragertransporteinrichtung zum Transportieren der 
Datentr^ger zwischen verschiedenen Fachern des Datentra- 
gerlagers und/oder dem mindestens einen Laufwerk, wobei lO 
die Datentragertransporteinrichtung mit einer Positionser- 
kennungseinrichtung versehen ist, mittels welcher nach be* 
liebigen Betiiebsphasen ein Abtasten eines Referenzobjekts 
zur genauen Bestimmung einer Position der Datentrager- 
transporteinrichtung in mindestens einer von drei unter- 15 
schiedlichen Raumrichtungen durchfiihrbar ist. 
[0002] Unter einem DatenU^ger ist dabei jedes Speicher- 
medium fiir Symbole zu verstehen, welche Bilder, Sprache, 
Musik Oder andere Daten zu speichem in der Lage ist. 
[0003] Bei derartigen DatenU-agerarchivsystemen besteht 20 
stets die Gefahr, daS die von einer fur die Steuerung der 
Handhabungseinheit zur Bewegung der Datentr&gertrans- 
porteiniichtung vorgesehene gespeicherte und fortgeschrie- 
bene Information iiber die Position der Datentr^gertrans- 
porteinrichtung entweder verlorengeht oder mit zunehmen- 25 
dem Betrieb des Datentragerarchivsystems Fehler aufweist, 
so daB ein Zeitpunkt eintritt, zu welchem aufgrund unge- 
nauer Positionierung die Datentragertransporteinrichtung 
nicht mehr in der Lage ist, einen Datentrager beispielsweise 
in dem fur diesen vorgesehenen Fach des Datentragerlagers 30 
korrekt und zuverlSssig zu greifen. 

[0004] Aus diesem Grund besteht die Notwendigkeit, die 
Handhabungseinheit fiir die Bewegungen der Datentrager- 
transportdmichtung mit kortekten Positionsinformadonen 
Uber die genaue Position der Datentragertransporteinrich- 35 
tung zu versehen. 

[0005] Die US 5,323,327 offenbart ein sogenanntes "vi- 
sion system" zum Erkennen von Barcodes und setzt dieses 
dazu ein, nicht nur die Barcodes auf den Kassetten zu lesen, 
sondem auch spezielle Targets 170 die in der Anordnung der 40 
Speicherzellen voigesehen sind. 

[0006] Eine derartige optische Erfassung von Targets ist 
zur genauen Posidonserfassung mit erhebUchem elektroni- 
schem Auswerteaufwand verbunden und daher in der Regel 
ungenau. 45 
[0007] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, 
ein mdglichst einfaches Abtasten eines Referenzobjekts vor- 
zusehen. 

[0008] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch ge- 
lost, daB das MeBobjekt ein beweglicher MeBarm der Daten- 50 
Uragertransporteinrichtung ist, dessen Stellungen bei ent- 
sprechend der Positionierung der Datentragertransportein- 
richtung im Raum bewirkbaren Kontakt mit dem Referenz- 
objekt durch die Positionierung der Datentrageruransport- 
einrichtung im Raum beeinfluBbar sind. 55 
[0009] Der Vorteil der erfindungsgemafien Ldsung ist 
darin zu seben, daB mittels der Positionserkennungseinrich- 
tung und eines fiir diese vorgesehenen Referenzobjekts eine 
Ennittlung der Position der Datentragertransporteinrichtung 
in einfacher Weise und ohne groBen Zeitaufwand moglich 60 
ist. 

[0010] Besonders giinstig ist dies dann realisierbai, wenn 
die Positionserkennungseinrichtung eine von der Position 
der Datentragertransporteinrichlung im Raum relativ zu 
dem Referenzobjekt beeinfluBte Stellung eines MeBobjekts 65 
opdsch erfafit. 

[0011] Durch das opdsche Erfassen der Positionen des 
MeBobjekts ist ein die Posidonserfassung einerseits schnell 
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und andererseits auch kostengiinstig realisieibar, da eine op- 
dsche Erfossung eines MeBobjekts mit kostengiinstigen 
Baugruppen durchfiihrbar ist. 

[0012] Eine besonders einfache Ldsung, welche auBerdem 
eine hohe MeBgenauigkeit gewahrleistet, sieht vor, daB die 
Positionserkennungseinrichtung an einem Gehause der Da- 
tentragertransporteinrichtung angeordnet ist, so daB deren 
Position mogiichst exakt erfaBbar ist. 
[0013] Hinsichtlich der Ausbildung des Referenzobjekts 
wurden im Zusammenhang mit der bisherigen Beschreibung 
der einzelnen Ausftihrungsbeispiele keine naheren Angaben 
gemacht So sieht ein vorteilhaftes Ausfuhrungsbeispiel vor, 
dafi das Referenzobjekt beispielsweise die Form eines Ku- 
bus mit bekannten Abmessungen aufweist. 
[0014] Um jedoch das Referenzobjekt vorteilhaft mit dem 
beweglichen MeBarm abtasten zu konnen, ist vorgesehen, 
daB das Referenzobjekt die Form ahnlich der eines Bereichs 
der Datentrager aufweist, welcher beim Greifen dieses Da- 
tentragers mit dem mindestens einen Greifarm in Wechsel- 
wirkung tritt. 

[0015] Eine konstruktiv besonders einfache Losung sieht 
vor, daB der mindestens eine MeBarm an einem Tragerkor- 
per desselben bewegbar» vorzugsweise verschwenkbar, ge- 
iagert ist. 

[0016] Bei einer besonders giinstigen Ausfuhrungsform 
ist vorgesehen, daB der TVagerkorper seinerseits relativ zu 
Datentragertransporteinrichtung noch in einer Greifrichtung 
bewegbar ist. 

[0017] Um den MeBarm mit mogiichst wenig Aufwand 
als MeBobjekt einsetzen zu konnen, ist vorzugsweise vorge- 
sehen, daB der mindestens eine MeBarm mittels eines elasd- 
schen Kraftspeichers in einer Ausgangsstellung stehend ge- 
halten gegen die Wricung des elastischen Kraftspeichers aus 
seiner Ausgangsstellung herausbewegbar isL Hne derartige 
L5sung hat den X^rteil, daB durch den elastischen Kraftspei- 
cher beieits mechaniscb eine Stellung voigegeben ist, die 
der MeBarm stets selbstt^tig einnimmt, so daB hinsichtlich 
der tJberwachung der einzelnen Stellungen eine Ausgangs- 
stellung zur Verfugung steht, in welche der MeBarm dann, 
wenn er nicht beaufschlagt ist, selbsttatig zuriickgeht. 
[0018] Damit laBt sich die Positionserkennungseinrich- 
tung besonders vorteilhaft dann ausbilden, wenn die Positi- 
onserkennungseinrichtung Abweichungen des mindestens 
einen Greifarms von der Ausgangsstellung erfaBL Dabei ge- 
niigen im einfachsten Fall zwei Positionen des MeBarms. 
Noch vorteilhafter ist es jedoch, wenn sich mehr als zwei 
Positionen erfassen lassen. 

[0019] Um die Empfindlichkeit der Positionserkennung 
noch zu steigem, ist vorzugsweise vorgesehen, daB die Posi- 
tionserkennungseinrichtung bei einer vorgegebenen Bewe- 
gung des mindestens einen MeBarms sich unterschiedlich 
stark bewegende Bereiche des MeBarms erfaBt, wobei der 
Vorteil darin liegt, daB die Moglichkeit besteht, bei einer 
mogiichst prazisen Erfassung der jeweiligen Stellung des 
MeBarms sich bei der vorgegebenen Bewegung des MeB- 
arms starker bewegende Bereiche zu erfassen, wahrend es 
dann, weim die Prazision weniger groB sein soli, ausrei- 
chend ist, sich weniger stark bewegende Bereiche des MeB- 
arms zu erfassen. 

[0020] Vorzugsweise Mt sich beim Erfassen der 
Schwenkstellung in einfacher Weise das Erfassen sich un- 
terschiedlich stark bewegender Bereiche des MeBarms reali- 
sieren, da je nach radialem Abstand dieser Bereiche deren 
Bewegung beim Bewegen des MeBarms unterschiedlich 
groB ist. 

[0021] Um in vorteilhafter Weise auf den Datentrager zu- 
greifen zu kbnnen, ist vorgesehen, daB der MeBarm zum in 
Wechselwirkung tieten mit dem Referenzobjekt in einer 
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Greifrichtung relativ zum Gehause der Dalentragmrans- 
porteinricbtung'bewegbar ist und daS die fest an dem Ge- 
hause der Datentragertransporteinrichtung angeordnete Po- 
sitionserkennungseinrichtung bei unterschiedlichen Stellun- 
gen des MeBarms in der Greifrichtung unterschiedliche 5 
MeBabschnitte des niindestens einen MeBarms umfaBt, so 
daB die Bewegung des MeBarms relativ zum Gehause der 
Datenu^gertransporteinrichtung dazu ausgenutzt werden 
kann, gleichzeidg die von der Posidonserkennungseinrich- 
tung als MeSobjekte herangezogene MeBabschnitte des lO 
MeBarms zu verandem. 

[0022] Ein MeBarm stellt ein zusatzliches Teii dar und ist 
dann, wenn dieser zum Hnsatz kommen soil zuerst relativ 
zu den anderen Elementen der Datentrfigertransporieinrich- 
tung in die Einsatzposition zu bringen, so dafi hierzu weitere 15 
zusatzliche Elemente an der Datentragertransporteinrich- 
tung vorgesehen werden mtissen. 

[0023] Aus diesem Grund sieht eine konsUiiktiv und somit 
auch hinsichtlich der Kosten besonders gunstige Losung 
vor, daB das MeBobjekt mindestens ein beweglicher Greif- 20 
arm eines Greifers der Datentragertransporteinrichtung ist, 
dessen Stellungen dutch entsprechend der Positionierung 
der Datentragertransporteinrichtung im Raum bewirkbaren 
Kontakt mit dem Referenzobjekt beeinfluBbar ist. 
[0024] Der Vorteil dieser L6sung ist darin zu sehen, daB 25 
der ohnehin bewegliche mindestens eine Greif arm des Grei- 
fers der Datentragertransporteinrichtung nunmehr nicht nur 
zum Greifen der Datentrager eingesetzt wird, sondem 
gleichzeidg auch dazu eingesetzt werden kann, um ein MeB- 
objekt fiir die Positionserkennung des Referenzobjekts dar- 30 
zustellen. 

[0025] Damit laBt sich vorteilhafterweise beim tJberpru- 
fen der koirekten Position der Datentragertransporteinrich- 
tung relativ zum Referenzobjekt auf Bewegungsfoimen des 
als MeBobjekt dienenden Greifarms Bezug nehmen, welche 35 
auch beim Greifen eines DatentrSgers auflteten. so dafi die 
Notwendigkeit entfallen kann, dem Greifarm beispielsweise 
zusatzliche Bewegungsmoglichkeiten zu schaffen, die erfor- 
derlich sind, um diesen erfolgreich als MeBobjekt fiir die 
Positionserkennungseinrichtung einzusetzen. ^ 
[0026] Besonders einfach laBt sich die Positionserken- 
nung des MeBobjekts dann durchfilhren, wenn mit der Posi- 
tionserkennungseinrichtung Stellungen des mindestens ei- 
nen Greifarms erfaBbar sind, welche dieser beim Greifen ei- 
nes der Datentrager einnimmt Damit besteht hinsichtiich 45 
der Ausftlhrung der Positionserkennungseinrichtung ledig- 
lich die Aufgabe, die einzelnen Stellungen des Gieifoims zu 
erfassen, die er beim Greifen eines Datentragers ohnehin 
durchfiihren wiirde. 

[0027] Um femer einerseits die Greifstellung des Greif- 50 
arms definiert und prazise zum Erfassen und andererseits 
aber auch die ubrigen Stellungen des Greifarms in ausrei- 
chender Prazision iiberwachen zu konnen, ist vorzugsweise 
vorgesehen, daB die Positionserkennungseinrichtung eine 
einem gegriffenen Datenttager entsprechende Greifstellung 55 
des mindestens einen Greifarms und Abweichungen von der 
Gxeifstellung erfafit 

[0028] Besonders vorteilhafl ist es dabei, wenn die Positi- 
onserkennungseinrichtung Abweichungen von der Greif- 
stellung in Richtung einer Freigabestellung des mindestens 60 
einen Greifarms erfaBt und allemativ oder ergSnzend dazu, 
ist es giinstig, wenn die Positionserkennungseinrichtung 
Abweichungen des Greifarms von der Greifstellung in Rich- 
tung der Ausgangsstellung erfaBt, so daB die Positionser- 
kennungseinrichtung in der Lage ist, festzustellen, in wel- 65 
chcr Richtung die Stellung des Greifarms von det Greifstel- 
lung abweicht 

[0029] Besonders gUnstig ist es hierbei, wenn die Positi- 



onserkennungseinrichtung in der Greifstellung des Greif- 
arms den Abschnitl des Greifarms erfafit, der den groBten 
radialen Abstand von der Schwenkachse aufweist. \forteil- 
hafterweise ist hierbei vorgesehen, dafi die Greifstellung des 
Greifarms dann eintritl, wenn auch der Greifcr selbst in 
Greifstellung, das heifit in seiner maximalen, in Richtung 
auf den Datentrager oder das Referenzobjekt vorgeschobe- 
nen Stellung steht. 

[0030] Besonders vorteilhaft ist diese Losung dadurch, 
daB in der Greifstellung eine sehr prazise Erfassung der Stel- 
lung der Greifarme erforderlich ist, um genau feststellen zu 
konnen, ob beispielsweise die Greifbacken in die fiir diese 
voigesehenen Vertiefungen in der gewunschten Art und 
Weise eingegrifFen haben. 

[0031] Femer sieht eine vorteilhafte LSsung vor, dafi die 
Positionserkennungseinrichtung beim Erfassen der Abwei- 
chung von der Ausgangsstellung den MeBabschnitt des 
Greifarms erfaBt, der den geringsten radialen Abstand von 
der Schwenkachse aufweist, wobei der Vorteil darin zu se- 
hen ist, dafi zunachst bei dem Verlassen der Ausgangsstel- 
lung eine prazise Erfassung des Greifarms als MeBobjekt 
nicht erforderlich ist, so daB die Erfassung eines den gering- 
sten Abstand von der Schwenkachse aufweisenden MeBab- 
schnitts des Grdfaims ausreichend ist. 
[0032] Hinsichtiich der vom Greifarm zu durchlaufenden 
Stellungen hat es sich als besonders giinstig erwiesen, dafi 
der Greifarm bei der Wechselwirkung mit dem Referenzob- 
jekt von seiner Ausgangsstellung iiber eine eino" Greifstel- 
lung entsprechenden Zwischenstellung in eine Freigabestel- 
lung und von dieser in die Greifstellung bewegbar ist. 
[0033] Besonders gunstig laBt sich der erfindungsgemaBe 
Positionserkennungseinrichtung dann ersetzen, wenn die 
Positionserkennungseinrichtung zwei zum Greifen eines der 
Datendrager zusammenwirkende bewegliche Greifarme des 
Greifers als zwei getrennte MeBobjekte erfaBt. 
[0034] Das Erf assai zweier beweglicher Greifarme als ge- 
trennte MeBobjekte hat den weitercn Vorteil, daB dadurch 
eine exakte Erkennung der Position der Datehtragertrans- 
porteinrichtung noch einfacher moglicher ist. 
[0035] Besonders gunstig laBt sich dies dadurch realisie- 
ren, daB die Positionserkennungseinrichtung die Stellungen 
der Greifarme miteinander vergleicht, um eine Position in 
einer in Richtung quer zur Greifrichtung und in einer Bewe- 
gungsebene der Greifarme verlaufenden Raumrichtung zu 
erfassen. 

[0036] Besonders gunstig ist es, wenn die Positionserken- 
nungseinrichtung eine Position in einer in Greifrichtung ver- 
laufenden Raumrichtung durch Bewegen des mindestens ei- 
nen Greifarms in die Greifstellung erfaBt 
[0037] Femer ist vorteilhafterweise vorgesehen, dafi die 
Positionserkennungseinrichtung eine Position in einer quer 
zur ersten und zweiten Raumrichtung verlaufenden dritten 
Raumrichtung durch Bewegen des Greifers in dieser Raum- 
richtung und zusatzliches Bewegen der zweiten Raumrich- 
tung und Erfassen der Abweichung des Greifarms von der 
Ausgangsstellung erfaBt. Mit dieser Losung besteht die 
MSglichkcit, den Greifarm auch zur Bestimmung einer Po- 
sition in einer Raumrichtung einzusetzen, welche fur den 
Greifarm normalerweise keine Bedeutung hat. Insbesondere 
wird danut der Greifer dazu einsetzbar, beispielsweise eine 
Oberkante einer Stimseite eines DatentrSgers zu erfassen. 
[0038] Weitere Einzelheiten und Vorteile sind Gegenstand 
der nachfolgenden Beschrcibung sowie der zeichnerischen 
Darstellung einiger Ausfuhrungsbeispiele. 
[0039] In der Zeichnung zeigen: 

[0040] Fig. 1 eine schematische perspektivische Darstel- 
lung eines ersten AusfUhrungsbeispiels einer DatenUrager- 
transporteinrichtung mit einer Datentr^gerkassette; 
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[0041] Fig, 2 eine schematische perspektivische Ansicht 
des ersten Ausfiihrungsbeispiels eines erfindungsgemaBen 
Datentragerarchivsystems mit einer erfindungsgemaBen Da- 
tentragertransporteinrichtung; 

[0042] Fig. 3 eine schematische Darstellung einer nicht 
der Erfindung entsprechenden Positionserkennungseinrich- 
tung und einer Positionsennittlung anhand eines Referenz- 
objekts beim ersten Ausfahrungsbeispiel; 
[0043] Fig. 4 eine Darstellung der von der Positionserken- 
nungseinrichtung gemaB Fig. 3 detektierten reflektierten In- 
tensitaten entsprechend der Lage des als MeBobjfckt dienen- 
den Refeienzobjekts; 

[0044] Fig. 5 eine schematische perspektivische Darstel- 
lung eines zweiten Ausfiihrungsbeispiels einer Datentr^ger- 
transporteinrichtung, das ebenfalls in einem Datentragerar- 
chivsystem gemaB Fig. 2 einsetzbar ist, mit einem Ausfiih- 
rungsbeispiel einer erfindungsgemaBen Postiionserken- 
nungseinrichtung; 

[0045] Fig. 6 einen Schnitt langs Linie 6-6 in Fig. 5; 
[0046] Fig. 7 einen Schnitt Shnlich 6-6 beim Einziehen ei- 
ner Datentragerkassette; 

[0047] Fig. 8 einen Schnitt Shnlich 6-6 beim t)bergeben 
der Datentragerkassette von einem oberen Schacht in einen 
unteien Schacht; 

[0048] Fig. 9 einen Schnitt ISngs Linie 9-9 in Fig. 5; 
[0049] Fig. 10 eine schematische veieinfachte Darstellung 
einer Aufiiahme von Positionen mittels der erfindungsgema- 
Ben Positionserkennungseinrichtung gemaB dem zweiten 
Ausfiihrungsbeispiel unler Abtasttmg eines Referenzob- 
jekts. 

[0050] Hn erstes Ausfuhrungsbeispiel einer Datentrager- 
transporteinrichtung T flir Datentrager, dargestellt in Fig. 1, 
umfaBt ein als Ganzes mit 10 bezeichnetes Gehause, wel- 
ches Seitenteile 12 und 14 sowie ein Bodenteil 16 aufweist 
und mit diesen Seitenteilen 12 und 14 sowie dem Bodenteil 
16 dnen als Ganzes mit 20 bezeichneten Schacht zur Auf- 
nahme einer Datentragerkassette 22 Uber eine auf einer Seite 
des Gehauses angeordnete Schachtdfibung 21 bildet, um 
diese zu transportieren. 

[0051] Die Datentragerkassette 22 ist dabei insbesondere 
als flacher Korper ausgebildet, mit einer oberen Flachseite 
24, einer unteren Flachseite 26, einer Stimseite 28 sowie 
zwei einander gegeniiberliegenden Schmalseiten 30 und 32. 
[0052] Im Bereich der Schmalseiten 30 und 32 sind vor- 
zugsweise nahe der Stimseite 28 Vertiefungen 34 vorgese- 
hen, welche einen Greifbereich bilden, um die Datentrager- 
kassette 22 zu greifen und in den Schacht 20 der Datentra- 
gertransporteinrichtung 10 einzuziehen. 
[0053] Zum Einziehen der DatenU-Sgerkassette 22 ist die 
Datentrageru-ansporteinrichtung mit einem als Ganzes mit 
40 bezeichneten Einzugsgreifer versehen, welcher in einer 
Greifrichtung 41 auf die Schachtoffnung 21 zu und in einer 
zur Greifrichtung 41 entgegengesetzten Einzugsrichtung 42 
von der Schachtofifiiung 21 weg bewegbar ist, so daB er in 
der Lage ist, eine vor dem Schacht auBerhalb des Gehauses 
10 stehende Datentragerkassette 22 zu greifen und in den 
Schacht 20 einzuziehen. 

[0054] Hierzu weist der Einzugsgreifer 40 einen Schieber 
44 auf, welcher an jeweils den Seitenteilen 12 und 14 ange- 
ordneten Langsfiihrungen 46 und 48 gefuhrt ist, wobei sich 
die Langsfiihrungen parallel zur GreiMchtung 41 oder Ein- 
zugsrichtung 42 erstrecken und somit dem Einzugsgreifer 
40 in einer zur Einzugsrichtung paralielen Ebene 49 fiihren. 
[0055] Der Schieber 44 ist dabei vorzugsweise als Platte 
ausgebildet, die endseitig in den Langsfiihrungen 46 und 48 
gefiihrt ist. 

[0056] An dem Schieber 44 sind femer zwei Greif arme 50 
und 52 gelagert, welche an einer Vordersdte Greifbacken 54 



und 56 aufweisen, die quer zur Einzugsrichtung 42, vor- 
zugsweise in einer zum Bodenteil 16 parallels Ebene be- 
wegbar sind. 

[0057] Dies laBt sich besonders gunstig dadurch realisie- 

s ren, dafi die Greifarme 50 imd 52 um Schwenkachsen 58 
und 60 schwenkbar gelagert sind, ..welche vorzugsweise 
senkrecht auf dem plattenf&rmigen Schieber 44 stehen. 
[0058] Femer ist jeder der Greifarme 50 und 52 in Rich- 
tung auf den jeweils anderen mittels einer Feder 62 und 64 

10 vorgespannt, so daB die Greifarme die Tendenz haben, die 
Greifbacken 54 und 56 in einer SchlieBrichtung 66, die quer 
zur Einzugsrichtung 42 verlauft, aufeinander zu zu bewe- 
gen, wobei diese Bewegung vorzugsweise durch Anschlag- 
elemente 68 und 70 begrenzt ist. 

15 [0059] Damit die Greifbacken 54, 56 mit den Vertieftin- 
gen 34 im Bereich der Schmalseiten 30 und 32 in Eingriff 
kommen konnen, ist jeder der Greiferme 52, 54 an seinem 
vorderen, der Datentragerkassette 22 zugewandten Ende, 
mit schrag zur Einzugsrichmng 42 verlaufenden Abweisfla- 

20 chen 72 und 74 versehen, die beim GegenstoBen gegen die 
Stimseite 28 der Datentragerkassette 22 die Greifarme 50 
und 52 entgegengesetzt zur SchlieBrichtung 66 so weit aus- 
einanderbewegen, daB die Greifhaken 54 und 56 die Mog- 
lichkeit haben, seitlich der Stimseite 28 uber die Schmalsei- 

25 ten 30 und 32 so lange zu gleiten, bis sie durch einen Uber- 
gang in eine grdfende Stellung in die Vertiefungen 34 ein- 
greifen. 

[0060] Daruber hinaus ist jeder der Greifarme 50 und 52 
mit jeweils einem Steuerarm 76, 78 versehen, welcher sich 

30 vorzugsweise auf einer dem Greifarm 50, 52 gegeniiberlie- 
genden Seite der jeweiligen Schwenkachse 58, 60 erstreckt 
und endseitig ein Steuerelement 80, 82 tragt, welches bei- 
spielsweise bei dem in Fig. 1 dargesteUten Einzugsgreifer 
40 dann ein Bewegen der Greifarme 50, 52 in eine fieige- 

35 bende Stellung und somit ein Auseinanderbewegen der 
Greifbacken 54, 56 entgegengesetzt zur SchlieBrichtung 66 
bewirkt, wenn der Einzugsgreifer 40 im Gehause 10 in einer 
Offhungsstellung steht, die gegeniiber der in Fig. 1 darge- 
steUten Endstellung noch weiter in Einzugsrichtung 42 ver- 

40 schoben ist, wobei in dieser Offhungsstellung die Steuerkor- 
per 80, 82 an dner ROckwand 84 des Gehauses 10 zur An- 
lage kommen und damit eine Bewegung der Greifarme 50, 
52 einleiten, die entgegengesetzt zur Kraftwirkung der Fe- 
dern 62, 64 zu einem Auseinanderbewegen der Greifhaken 

45 54, 56 entgegengesetzt zur SchlieBrichtung 66 und somit in 
die freigebende Stellung fuhrt. 

[0061] Zum Bewegen des Einzugsgreifers 40 ist ein als 
Ganzes mit 90 bezeichneter Stellmotor vorgesehen, welcher 
iiber die zeichnerisch aus Griinden der Ubersichtlichkeit 
50 nicht daigestellte Seilzug- oder Riemenantriebe auf den Ein- 
zugsgreifer 40 wirkt. 

[0062] Wenn nun die Datentragerkassette 22 in den 
Schacht 20 eingezogen werden will, wird durch den Stell- 
motor 90 der Einzugsgreifer 40 ausgehend von seiner in Fig. 

55 1 ausgezogen gezeichneten Stellung langs der Langsfiihrun- 
gen 46 und 48 in Greifiichtung 41 in eine nahe der Schacht- 
ofifaung 21 liegende vordere Endstellung 103 oder Greifstel- 
lung bewegt, welche in Fig. 1 gestrichelt angedeutet ist. In 
dieser Stellung stehen die Greifarme 50 und 52 mit den 

60 Greifbacken 54 und 56 nach vorae iiber das Gehause 10 so 
weit Uber, daB sie in der Lage sind, in die Vertiefungen 34 ei- 
ner vor der SchachtSffhung 21 stehenden Datentragerkas- 
sette einzugreifen, wobei vorErreichen der Greif stellung die 
Abweisflachen 72 und 74 an der Stimseite 28 zur Anlage 

65 konunen und dadurch ein Bewegen der Greifarme 50 und 52 
entgegen der SchlieBrichtung erfolgt, so daB die Greifhaken 
54 und 56 - wie bereits beschrieben - iiber die Schmalseiten 
30 und 32 hinweg in die Vertiefungen 34 gleiien kfinnen und 
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dann aufgrund der Wiikung der Fedem 62 und 64 in diesen 
in der greifenden Stellung veibleiben. Wird dann der Ein- 
zugsgrcifer 40 in Einzugsrichtung 42 zuriick in Richtung der 
durchgezogen gezeichneten Endstellung bewegt, wird die 
Daientragerkassette 22 in den Schacht 20 eingezogen und 5 
wahrend des Einziehens der Datentragerkassette in den 
Schacht 20 halten die Greifbacken 54 und 56 die Datentra- 
gerkassette fest 

[0063] Auch in der Endstellung ist die Datentragerkassette 
22 noch durch die Greifbacken 54 und 56 der Greifarme 50 lO 
und 52 festgehalten. Soli die Datentragerkassette 22 wieder 
aus dem Schacht 20 h^ausbewegt werden, so wird der Ein- 
zugsgreifer 40 noch weiter in Einzugsrichtung 42 uber die 
gezeichnete Endstellung hinaus in die Offiiungsstellung be- 
wegt, in welcher dann die Steuerk6iper 80 und 82 an der 15 
Ruckwand 84 anUegen und in der bereits beschriebenen Art 
und Weise zu einem Bewegen der Greifarme 50 und 52 in 
die freigebende Stellung fuhren, so daB die Greifbacken 54 
und 56 aus den Vertiefungen 34 herausbewegt werden und 
die Datentragerkassette 22 freigeben. 20 
[0064] Das Herausbewegen der Datentragerkassette 22 
aus dem Schacht 20 erfolgt mittels eines AusstoBers 100, 
welcher beispielsweise zwischen dem Einzugsgreifer 40 
und dem Bodenteil 16 angeordnet und ebenfalls in L^gs- 
fOhrungen 102 und 104, welche an den Seitenteile 12 und 14 25 
angeordnet sind, in einer zur Hnzugsrichtung 42 parallelen 
Ebene gefuhrt ist und in einer zur Einzugsrichtung 42 paral- 
lelen AusstoBrichtung 106 und einer dieser entgegengesetz- 
ten Ruckzugsrichtung 105 bewegbar ist. 
[0065] Dieser AusstoBer 100 ist durch einen zeichnerisch 30 
nicht dargestellten Stellmotor in der AusstoBrichtung 106 
und entgegengesetzt dazu langs der Fuhrungen 102, 104 
verschiebbar und uberninmit die Aufgabe, eine von dem 
Einzugsgreifer 40 fieigegebene, in dem Schacht 20 angeord- 
nete Datentragerkassette aus diesem herauszuschieben, wo- 3S 
bei der AusstoBer 100 dabei von der in Fig. 1 schemadsch 
dargestellten Ausgangsstellung bis zur Scbacht5Shung 21 
bewegt wird und dabei die Datentragerkassette 22 aus dem 
Schacht herausschiebt, wobei der AusstoBer 100 im einfach- 
sten Fall plattenahniich ausgebildet ist und mit seiner Stim- 40 
seite beispielsweise gegen die Stimflache 28 der Datentra- 
gerkassette 22 wirkt. 

[0066] Ein eine derartige DatenU^gertransporteinrichtung 
T laBt sich vorzugsweise bei einem erfindungsgemaBen Da- 
tentragerarchivsystem, dargestellt in Fig. 2, einsetzen, wel- 45 
ches ein als Ganzes mit 110 bezeichnetes Datenu-agerlager 
aufweist und aufierdem noch eine Vielzahl von Laufwerken 
112, in welche die in einzelnen FSchem 114 des Datentra- 
gerlagers gelagerten Datentrager 22 einlegbar ist 
[0067] Um die Datentrager von den einzelnen Fachem 50 

114 zu anderen Fachem oder zu den Laufwerken 112 oder 
von den Laufwerken 112 zu wieder einzelnen Fachem 114 
zu uransportieren, ist die Datentragertransporteinrichtung T 
mittels einer Handhabungseinheit HE in drei unterschiedli- 
chen Raunmchtungen bewegbar an einem vertikalen Arm 55 

115 einer Handhabungseinheit HE gelagert, an welchem die 
Datentragertransporteinrichtung T in vertikaler Richtung V 
verfahrbar ist und aufierdem ist der verdkale Arm 115 an 
zwei parallel zueinander verlaufenden SchienenfUhrungen 
116a und 116b der Handhabungseinheit HE in horizontaler 60 
Richtung H verschieblich, wobei hieizu eine Vorschiebeein- 
heit 117 vorgesehen ist, welche mit dem vertikalen Arm 115 
verbunden ist, 

[0068] Zusatzlich ist die erfindungsgemaBe Datentrager- 
Uransporteinrichtung T aufierdem noch in Richtung einer 65 
Frontebene 118 in welcher samdiche Facher 114 des Daten- 
tr^gerlagers 110, bewegbar, wobei diese Richtung als Ab- 
standsrichtung A von der Ebene 18 bezeichnet ist 
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[0069] Um nun die erfindungsgemaBe DatenUragertrans- 
porteinrichtung T mittels der Handhabungseinheit exakt re- 
lativ zu den Speicherfachem 114 oder zu den einzelnen Ein- 
legeschSchten 119 der Laufwerke 112 posidonieren zu kdn- 
nen, um die Datenorager 22 in diese einzulegen oder aus die- 
sen zu enmehmen, ist, wie in Fig. 1 dargestellt, die Datenura- 
gertransporteinrichtung T mit einer Positionserkennungs- 
einrichtung 120 versehen, welche mit einem Referenzobjekt 
122, das an definierten Stellen und in definierter Position 
beispielsweise an dem Datentrageriager 110 angeordnet ist, 
zusammenwirkt, um die Moglichkeit zu schaffen, vor oder 
nach beliebigen Betriebsphasen eine Oberpriif ung der Posi- 
donierung der Datentragertransporteinrichtung T durch die 
Handhabungseinheit HE im Raum, insbesondere der Ach- 
sen V, H und A, zu UberprUfen und gegebenenf alls zu korri- 
gieren, um Fehler bei der weiteren Positionierung der Da- 
tenuragertransporteinrichtung T auszuschlieBen. 
[0070] Die Posidonserkennungseinrichtung 120 umfaBt, 
wie in Fig. 3 dargestellt, eine optische Leseeiruichtung 122, 
welche einen Lesestrahl 124 erzeugt und in einer mit der 
Zeichnungsebene in Fig. 3 zusanmienfallenden Ebene uber 
einen Raumwinkel R verschwenkt, um in jeder Stellung in- 
nerhalb des Raumwinkels R refiektierende und nicht reflek- 
tierende Bereiche zu erkennen. 

[0071] Femer ist der Leseeinrichtung 122 noch eine 
Blende 126 zugeordnet, welche zum Lesen einen Beobach- 
tungswinkelbereich B definiert, welcher kleiner ist als der 
Raumwinkelbereich R uber welchen sich der lesestrahl 124 
hinwegbewegt Die Blende 126 kann dabei wie die Leseein- 
richtung fest am Gehause angeordnet sein, sie kann jedoch 
auch zum Lesen in ihre wirksame Position, beispielsweise in 
Richtung des MeBobjekts ausfahrbar sein, Eine Moglichkeit 
die Blende 126 ausfahrbar anzuordnen, ist die Blende mit 
dem Einzugsgreifer 40 zu bewegen oder sie sogar auf die- 
sem anzuordnen. 

[0072] Innerhalb des Beobachtungswinkelbereichs B ist 
nun die Leseeinrichtung 122 in der Lage, mit dem Lese- 
strahl 124 ein als Ganzes mit 130 bezeichnetes und als Refe- 
renzobjekt dienendes MeBobjekt Muster abzutasten, wel- 
ches in Form eines reflektierenden Musters aufgebaut ist 
und mehrere Markierungen 132 und 134 sowie 136 und 138 
und zusatzlich noch 140 aufweist, die alle vom Lesestrahl 
124 der Leseeinrichtung abgetastet werden, wobei das Si- 
gnal der Leseeinrichtung 122 in einer Signalauswertestufe 
142 wie nachfolgend im einzehien beschrieben ausgewertet 
wird. 

[0073] Beispielsweise weist die Blende 126 eine dem Le- 
sestrahl 124 zugewandte refiektierende Oberflache 144 auf, 
so dafi der lesestrahl 124 so lange er bei seiner Bewegung 
Uber den Raumwinkel R auf die Oberflache 144 auftriff t, ein 
reflektiertes Signal erzeugt, und erst bei Erreichen einer 
Blendenoffnung 146 das reflektierte Signal abfallt. 
[0074] Geht man von einer Schwenkbewegung des Lese- 
surahls in einer Schwenkrichtung S aus, so ubersU^eicht der 
Lesesurahl 124 zunachst die refiektierende Oberfiache 144a 
der Blende 126 bis er die Blendenoffnung 146a erreicht und 
im AnschluB dann wahrend eines Wmkelbereichs al keine 
refiektierende Oberfiache sieht Er trifi't erst nach Durchlau- 
fen des Winkelbereichs al auf eine Kante 148 der reflektie- 
renden Maddening 132, so dafi nach dem Winkelbereich al 
wiederum ein reflektiertes Signal entsteht, da eine VDrder- 
seite der Markierung 132 reflekderend ausgebildet ist. 
[0075] Ohne die Markierung 136 wiirde nun ein reflektier- 
tes Signal so lange erfafit werden, bis der Lesestrahl 124 die 
der Kante 148 gegeniiberliegende Kante 150 der Markie- 
rung 132 erreicht, 

[0076] DarUber hinaus ware daim ein Ublicher eine Mar- 
kierung 140 darstellender Barcode lesbar, welcher beispiels- 
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weise keine Positionsinformation fiir die Datentragertrans- 
porteinrichtung vermittell, jedoch dazu eingesetzt werden 
kann, das MeBobjekt 130 dann, wenn mehrere derardger 
Mefiobjekte eingesetzt werden soUen, als solches in einem 
Lesevoigang mit dem Muster zu identifizieren. £s ist aber 5 
auch denkbar« dafi Elemente des Barcodes Mariderungen fiir 
die Positionserkennung darstellen. 

[0077] Nach Ericennen des Barccxies 140 trifft der Lese- 
strahl 124 wiederum auf eine Kante 152 der reflektierenden 
Markierung 134 und wiirde ohne die Markierung 138 so lo 
lange ein reflektiertes Signal erzeugen, bis die der Kante 152 
gegeniiberliegende Kante 154 errcicht ist. 
[0078] Ein weiteres Bewegen des Lesestrahls 124 bis zur 
Blendendfifhung 146b der Blende 126 wild wiederum kein 
reflektiertes Signal erzeugen und erst wieder ein Auftreffen 15 
auf der reflektierenden Oberflache 144b der Blende 126 
wird emeut ein reflektiertes Signal erzeugen. 
[0079] Ein Verlauf einer Intensitat des reflektierten Si- 
gnals ist in Fig. 4 dargestellt, wobei zu erkennen ist, daB der 
Lesesttahl 124 wahrend der in Fig. 3 dargestellten 20 
Schwenkbewegung einen Intensitatsverlauf des reflektierten 
Signals erzeugt, welcher den Wmkelbereich al zwischen 
der Blendenoffhung 146 und der Kante 148 der Markierung 
132 als Signaleinbruch erkennbar werden lafit und ebenfalls 
einen Winkelbereich a2 zwischen der Blenden5finung 146b 25 
und der Kante 154 der Markierung 134. Ist nun das als Mu- 
ster ausgebildete MeBobjekt 130 an einer raumlich definier- 
ten Stelle positioniert, und erfolgt das Verschwenken des 
Lesesu-ahls 124 in einer horizontalen Ebene, so kann iiber 
die Signalauswertestufe 142 einerseits die den Raumwin- 30 
keln al und a2 entsprechende Zeitspanne ermittelt werden 
und somit ermittelt werden, ob die Positionserkennungsein- 
richtung 120 zentriert zu dem Muster 130 angeordnet ist, 
was dann der Fall ist, wenn die den Winkelbereichen al und 
a2 entsprechenden 2^itspannen gleich groB sind. Allein 35 
durch diese Bestimmung ist somit eine exakte Erfassung der 
Lage der Posidonserkennungseiniichmng 120 relativ zu 
dem Muster 130 in der horizontalen Richtung H mdglich 
und somit bei bekannter Positionierung des Musters 130 in 
horizontaler Richtung eine exakte Erfassung der absoluten 40 
Position in horizontaler Richtung. 

[0080] Da die Blende 126 Bestandteil der Positionserken- 
nungseinrichtung 120 ist und sich somit der von dieser defi- 
nierte Beobachtungswinkelbereich B nicht andert, laBt sich 
beispielsweise die dem Beobachtungswinkelbereich B ent- 45 
sprcchende Zeitspanne in Relation setzen zu den den Win- 
kelbereichen al und a2 entsprechenden Zeitspannen, wor- 
aus sich ein Abstand 6ei Positionserkennungseinrichtung 
120 von dem Muster 130 in Abstandsrichtung A eigibt, da 
bei zunehmendem Abstand zwischen der Posidonserken- so 
nungseinrichtung 120 und dem Muster 130 auch die Win- 
kelberciche al und a2 groBer werden. 
[0081] Anstelle der Wnkelbereiche al und a2 ware es 
aber ebenfalls denkbar, die Winkelbereiche bl und b2 zu be- 
sdnunen oder die 2^itspannen fur die Winkelbereiche al 55 
und b2 sowie a2 und b2 und diese dann zu der dem Beob- 
achtungswinkelberdch B entsprechenden Zeitspanne ins 
Verhaltnis zu setzen. 

[0082] Ist das Muster 130 in vertikaler Richtung V defi- 
niert positioniert, so laBt sich zus^tzlich uber die Mariderun- €0 
gen 136 und 138 die vertikale Position der Posidonserken- 
nungseinrichmng bestimmen. Die Mariderungen 136 und 
138 sind beispielsweise als nichtreflektierende Mariderun- 
gen ausgebildet und weisen in Richtung der horizontalen 
Richtung H eine Erstreckung E auf, welche in vertikaler 65 
Richtung V variiert Im einfachsten FaU sind die Mariderun- 
gen 136 und 138 als Dreiecke ausgebildet, deren Grundseite 
parallel zur Horizontalen H verlSuft 
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[0083] Sind nun diese Markieningen 136 und 138 als 
nicht reflektierende Markieningen innerhalb der Markienin- 
gen 132 und 134 vorgesehen, so erkennt der Lesestrahl 134 
beim Oberstreichen der Mariderung 132 nicht nur deren au- 
Bere Kanten 148 und 150 und beim Obersureichen der Mar- 
kierung 134 deren auBere Kanten 152 und 154, zwischen 
welchen jeweils die Intensitat des reflektierten ]-esestrahls 
erfaBbar ist, sondera es erfolgt innerhalb der Kanten 148 
und 150 bzw. 152 und 154 wiederum ein Einbruch der Inten- 
sitat wahrend eines Zeitraums, welcher dem Winkelbereich 
cl bzw. c2 entspricht, uber welchen der Lesestrahl 124 be- 
wegt werden muB, um die Erstreckung der jeweiligen Mar- 
kierung 136 und 138 in der horizontalen Richtung H zu 
durchiaufen, wobei nun diese Erstreckung variiert, je nach 
dem in welcher Lage in vertikaler Richtung der Lesesu^l 
die Markieningen 136 und 138 Qberstreicht. Erfolgt das 
Oberstreichen der Markierungen 136 und 138 beispiels- 
weise in Hohe der in Fig, 3 strichpunktiert gezeichneten Er- 
fassungslinie 160, so ist innerhalb der Winkelbereiche bl 
und b2, welche der Erstreckung der Markierungen 132 und 
134 in der horizontalen Richtung entsprechen, nochmals ein 
Intensitatseinbruch uber einen dem jeweiligen Winkelbe- 
reich cl entsprechenden Zeitraum zu verzeichnen, wobei 
dieser Zeitraum reprasentativ ist fiir die Lage der Erfas- 
sungslinie 160 in vertikaler Richtung V. 
[0084] Setzt man nun die fur die Wmkelbereiche cl und 
c2 gemessene Zeitspanne in Relation zur Zeitspanne fur die 
Winkelbereiche bl und b2, welche unabhangig von der Lage 
der Erfassungslinie 160 in vertikaler Richtung sind, da die 
Kanten 148 und 150 bzw. 152 und 154 parallel zur Vertika- 
len V verlaufen, so laBt sich bei vorgegebener Anordnung 
und Verlauf der Markierungen 136 bzw. 138 aus dem Ver- 
haltnis ein MaB fiir die Lage der Erfassungslinie 160 in ver- 
tikaler Richtung und somit auch die Position der Datentra- 
gertransporteinrichtung T in vertikaler Richtung aufgrund 
der ermittelten Position der Positionserkennungseinrichtung 
120 in vertikaler Richtung ermitteln. 
[0085] Das MeBobjekt 130 kann nun wie in Fig. 2 sche- 
matisch angedeutet, an einer festen Stelle im Bereich des 
Datentragerlagers, vorzugsweise in der Ebene 118 angeord- 
net sein. 

[0086] Es ist aber auch denkbar, so wie in Fig. 3 schema- 
tisch angedeutet, jede Datentragerkassette 22 mit einem der- 
artigen MeBobjekt 130 zu versehen und somit vor dem Grei- 
fen jeder der Datentragerkassetten 22 einen Abgleich der in- 
temen Position mit der tatsachlichen Position der Datentra- 
gerkassette 22 durchzufiihren. 

[0087] Bei einem zweiten Ausfuhrungsbeispiel einer er- 
findungsgemafien DatenU^gertransporteinrichtung, daige- 
stellt in Fig* 5 und 6, sind diejenigen Elemente, die mit de- 
nen des ersten AusfUhrungsbeispiels identisch sind, mit den- 
selben Bezugszeichen versehen, so daB hinsichtiich der Be- 
schreibung derselben auf die Ausfuhrungen zum ersten Aus- 
fiihrungen vollinhaldich Bezug genonunen wird. 
[0088] Im Gegensatz zum ersten Ausfuhrungsbeispiel, ist, 
wie in Fig. 5 und 6 dargestellt, in dem Gehause 10* nicht nur 
der erste Schacht 20 vorgesehen, sondera unmittelbar unter- 
halb desselben ein zweiter Schacht 220, welcher ebenfalls 
die Datentragerkassette 22 aufnehmen kann. 
[0089] Femer ist dem Schacht 20 ausschlieBlicb der Ein- 
zugsgreifer 40 zugeordnet, welcher in dem ersten Schacht 
20 in Greifirichtung 41 sowie in Einzugsrichtung 42 beweg- 
bar ist. 

[0090] Hierzu ist der Schieber 44 wiederum in den an den 
Seitenteilen 12 und 14 vorgesehenen L^gsfiihrungen 46 
und 48 so gefiihrt, daB er sich in der Ebene 49, welche in 
dem Schacht 20 liegt und sich parallel zu diesem ersu:eckt, 
bewegen kann. 
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[0091] Zum Bewegen des Einzugsgreifers 40 ist der 
Schieber endseitig mil einem Unteitrum 222a eines Zahnrie- 
mens 222 veibunden, wShrend ein Obertrum 222b des 
Zahnriemens 222 Uber eine Umlenkrolle 224 zu einem mil 
dem Stellantrieb 90 verbundenen Antriebsrad 226 verULuft 
und uber endseitig des Obertrums 222b angeordnete Um- 
lenkrollen 228 und 230 in das Untertrum 222a umgelenkt 
wird. Vorzugsweise ist der Schieber 44 unmittelbar mit dem 
Untertrum verbunden und somit durch Bewegen des End- 
los-Zahnriemens 222 in Greifrichtung 41 sowie in der dazu 
entgegengesetzten EinzugsrichUmg bewegbar, 
[0092] Femer ist bei dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel, 
wie insbesondere aus Fig. 6 deutlich ersichtlich, der Aussto- 
Ber 100 ausschliefilich dem zweiten Schacht 220 zugeoidnet 
und in der Ebene 103 bewegbar, welche sich durch den 
zweiten Schacht 220 erstreckt Die Bewegung des Aussto- 
Bers 100 hat somit lediglich eine Wirkung auf eine in dem 
zweiten Schacht 220 angeordnete Datenlragerkassette 22. 
[0093] Der AusstoBer 100 ist seinerseits ebenfalls mittels 
eines Zahnriemen 232 bewegbar und mit einem Obertrum 
232b desselben verbunden, welches uber endseitige Um- 
lenkrollen 234 und 236 in ein Untertrum 232a iibergeht Bei- 
spielsweise erfolgt ein Antrieb des Zahnriemens 232 uber 
eine der endseitigen Antriebsrollen 134 mittels eines Stell- 
motors 240, mit welcbem der AusstoBer 100 sowohl in der 
AusstoBrichtung 106 als auch in der Riickzugsricbtung 105 
in dem zweiten Schacht 220 bewegbar ist. 
[0094] Der Vorteil des zweiten Ausfuhrungsbeispiels der 
erfindungsgemaBen Losung ist darin zu sehen, daB, wie in 
Fig. 7 dargestellt, ein Einziehen der Datentragerkassette 
mittels des Einzugsgreifers 40 zunSchst in den ersten 
Schacht 20 erfolgt, wobei beim Einziehen die Datentrager- 
kassette 22 einerseits von den Greifarmen 50 des Einzugs- 
greifers 40 gehalten ist und andererseits auf einem Bodenteil 
242 des ersten Schachts 20, welches sich an die Schacht5ff- 
nung 21 anschlieBt, aufliegt, da sich das Bodenteil 242 je- 
doch nur Uber eine geringe Ibildistanz des ersten Schachts 
ersu:eckt und mit einer schrSg zur Einzugsrichtung 42 ver- 
laufenden hinteren Kante 244 endet, an welche sich eine 
tJbergabeoffnung anschlieBt, entfallt die Abstutzung der 
Datenuragericassette durch das Bodenteil 242 bei Erreichen 
der in Fig. 7 gestrichelt dargestellten Obergabestellung, so 
daB die DatenUragerkassette 22, wie in Fig. 5 dargestellt, mit 
einem hinteren, zunachst von dem Bodenteil 242 abgestiitz- 
ten Endbereich 246 in den zweiten Schacht fallt, jedoch zu- 
nachst noch durch den sich im ersten Schacht 20 bewegen- 
den Einzugsgreifer 40 mit ihrem vorderen Endbereich 248 
gehalten ist. Wird jedoch der Einzugsgreifer 40 im ersten 
Schacht 20 uber die tJbergabestellung hinaus in der Ein- 
zugsrichtung 42 noch weiter bis in seine Oflfoungsstellung 
bewegt, so wirkt ein auf dem jeweiligen Greifarm 50 ange- 
ordneter Bahnfolger 250 mit einer Kurvenbahn 252 zusam- 
men, die im Bereich der Ofifoungsstellung angeordnet ist, 
und zwar in der Weise, daB die Greifarme 50 in ihre geofip- 
nete Stellung iibergehen und somit sich auch der vordere 
Endbereich 248 frei bewegen kann und durch die Ubergabe- 
offhung 245 in den zweiten Schacht 120 aufgrund der Wir- 
kung der Schwerkraft fallt, wie in Fig. 8 gestrichelt darge- 
stellt ist 

[0095] Somit liegt damit die Datentragerkassette 22 indem 
zweiten Schacht 220 und kann vom AusstoBer 100 durch 
eine Bewegung desselben in der AusstoBrichtung 106 wie- 
derum durch eine in H6he der SchachtSffnung 21 des ersten 
Schachts 20 liegende Schachtoffnung 221 des zweiten 
Schachts 220 ausgestoBen werden, wobei in diesem Fall der 
AusstoBer 100 wahrend des Einzugs der Datentragerkassette 
22 mittels des Einzugsgreifers 40 in einer Position steht, 
welche ungefahr unterhaib der Ofihungsstellung des Ein- 
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zugsgreifers 40 liegt, so daB die Datentragerkassette 22 
durch die t)bergabe6fifnung 245 ohne Kontakt mit dem Aus- 
stoBer 100 von dem ersten Schacht 20 in den zweiten 
Schacht 220 fallen kann. 
S [0096] Somit besteht bei dem zweiten Ausfiihrungsbei- 
spiel der erfindungsgemaBen Datentragertransporteinrich- 
tung, dargestellt in den F^. 5 bis 8 die Moglichkeit, eine 
Datenuragerkassette 22 in dem ersten Schacht 20 einzuzie- 
hen und in eine Ubergabestellung zu bringen, so daB diese 
10 dann in den zweiten Schacht 220 aufgrund der Wirkung der 
Schwerkraft fallt und dann an dem fur eine Abgabe vorgese- 
henen Ort ausgestoBen werden kann. Gleichzeitig ist jedoch 
aber der Einzugsgreifer 40 wieder frei, so daB dieser, ob- 
wohl in dem zweiten Schacht 220 eine Datentragerkassette 
15 22 zum AusstoBen bercit liegt, in der Lage ist, eine weitere 
Datentragerkassette zu greifen und einzuziehen, allerdings 
nur so wdt, dafi diese noch auf dem Bodenteil 242 aufliegt 
und nicht die Ubergabestellung erreicht, sodafi ungehindert 
von der weiteren Datenuragerkassette im ersten Schacht 20 
20 die Datentragerkassette im zweiten Schacht 220 ausgesto- 
Ben werden kann und nach AusstoBen derselben wieder eine 
tJbergabe der im ersten Schacht 20 vorhandenen Datentra- 
gerkassette in dem zweiten Schacht 220 erfolgen kann. 
[0097] Bei dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel der erfin- 
25 dungsgemSBen Datentragertransporteinrichtung ist, wie in 
den Fig. 5 bis 9 dargestellt, eine Positionserkennungsein- 
richtung 260 vorgesehen, welche eine lichtschrankenanord- 
nung mit einer Sendeeinheit 262 und einer Empfangseinheit 
264 aufweist. 

30 [0098] Die Sendeeinheit 262 umfaSt vier Sendeeinrich- 
tungen 270, 272, 274 und 276, welche vier LichtsUrahlen 
280, 282, 284 und 286 erzeugen, die beispielsweise von dem 
Bodenteil 16 ausgehen, den Schacht 220 und den Schacht 20 
durchsetzen und von vier Empfangseinrichtungen 290, 292, 
35 294 und 296 empfangen werden. 

[0099] Fiir die Lichtstrahlen 280 bis 286 ist das Bodenteil 
16 mit Ausnehmungen versehen und auBerdem ist auch ein 
Trager 266 fiir die Empfangseinrichtung 264 mit entspre- 
chenden Durchbrucben fiir die Lichtstrahlen 280 bis 286 
40 versehen. 

[0100] Dariiber hinaus sind, wie in Fig. 5 und Fig, 10 im 
einzelnen dargestellt, die Greifarme 50* und 52' des Einzugs- 
greifers 40 so ausgebildet, daB sie vordere Armabschnitte 
300 und 302 aufweisen, welche die Greifbacken 54 und 56 
45 im Bereich ihrer vorderen Enden 304 und 306 tragen und im 
Bereich ihrer den vorderen Enden gegenuberliegenden Sei- 
ten 308 und 310 in abgewinkelte Bereiche 312 und 314 
iibergehen, welche in Richtung aufeinanderzu zu Lagerbe- 
reichen 316 und 318 der Greifarme 50' und 52' verlaufen, 
50 die ihrerseits urn die Schwenkachsen 58 und 60 schwenkbar 
an dem Schieber 44 gelagert sind. Von diesen Lagerberei- 
chen 316 und 318 ausgehend erstrecken sich noch optisch 
erfaBbare MeBarme 320 und 322 und zwar von den 
Schwenkachsen 58 und 60 weg in einer den vorderen Berei- 
55 chen 300 und 302 entgegengesetzten Richtung. 

[0101] Die MeBarme 320 und 322 weisen dabei jeweils 
Seitenkanten 324a und 324b sowie 326a und 326b auf, die 
optisch detekuerbar sind. Hierzu sind, wie in Fig. 5 und 10 
dargestellt, in dem Schieber 44 jedem der MeBarme 320 und 
60 322 zugeordnete Durchbruche 328a und 328b sowie 330a 
und 330b vorgesehen, welche ein Hindurchtrelen der Licht- 
strahlen 280 bis 286 durch den Schieber 44 erlauben, um die 
Kanten 324 und 326 der MeBarme 320 und 322 in ihrer Lage 
relaliv zu den Lichtstrahlen 280 bis 286 zu erfassen. 
65 [0102] Die Durchbruche 328a, b sowie 330a, b liegen da- 
bei so, daB bei der in Fig. 10c dargestellten Greifstellung der 
Greifarme 50' und 52*, in welcher diese in die Vertiefungen 
334 eines in seiner Form einer Datentragerkassette 322 ent- 
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sprechenden MeBobjekts 332 eingreifen, die Durchbriiche 
328a, b, 330a, b beiderseits der Kanten 324a, b und 326a, b 
der Mefiarme 320 und 322 liegen und mit geringer Toleranz 
seidich der Kanten 324a und 324b sowie 32i5a und 32db ver- 
laufen. 5 
[0103] Vorzugsweise verlaufen in der in Fig. 10c darge- 
stellten Greifstellung die Kanten 324a, b sowie 326a, b par- 
allel zur Greifrichtung 41 und die Durchbriiche 328a, b so- 
wie 330a, b als Schlitze ebenfolls parallel zur Greifrichtung 
41. 10 
[0104] Femer ist der Verlauf der Lichtstrahlen 280 bis 286 
durch das Gehause 10 hindurch so gewahlt, daB in der in 
Fig. 10c dargestellten Greifstellung der Lichtstrahl 280 
durch den Duichbruch 328a, der Lichtstrahl 282 dutch den 
Durchbruch 338b, der lichtstrahl 284 durch den Durch- IS 
bruch 330b und der Lichtstrahl 286 durch den Durchbruch 
330a hindurchttitt, und zwar im Bereich eines in der Greif- 
richtung 41 gesehen riickseitigen Endes der Durchbriiche 
328a, b sowie 330a, b und somit einen ebenfalls in Greif- 
richtung 41 gesehen hinteren Bereich der MeBarme 320 und 20 
322 durch Erfassen der Kanten 324a, 324b sowie 326a und 
326b detektiert, wobei in der korrekten und zentrierten 
Greifstellung, wie in Fig. 10 dargestellt, alle Lichtstrahlen 
280 bis 286 seitUch der Kanten 324a, b sowie 326a, b der 
Me£arme 320 und 322 und unbeeinfluBt durch diese verlau- 25 
fen, so daB eine Auswertestufe 268 der Positionserken- 
nungseinrichtung darauf schlieBen kann, daB bei dem in der 
Greifstellung stehenden Einzugsgreifer 40 auch die Greif- 
arme 50' und 52' in der korrekten Greifstellung stehen. 
[0105] Vor einem Greifen des Referenzobjekts 332 und 30 
auch vor einem Greifen einer Datentragerkassette 22 stehen 
die Greifarme 50' und 52' aufgrund der Wirkung der Fedem 
62 und 64 jedoch in einer Ausgangsstellung, welche durch 
die die Bewegung der Greifarme 50', 52' aufeinander zu be- 
grenzende Anschlage 68 und 70 definiert ist. 35 
[0106] In dieser Ausgangsstellung sind die Greifarme 50' 
und 52' mit den Greifbacken 54 und 56 in Richtung aufein- 
anderzu verschwenkt und durch die Federn 62 und 64 in die- 
ser gehalten. In der Ausgangsstellung aberdeckt nun der je- 
weilige MeBarm 320 bzw. 322 veil den Durchbruch 328a 40 
bzw. 330a. 

[0107] Die Durchbriiche 328a, b und 330a, b sowie die 
diesen entsprechende Lange der MeBarme 320 und 322 ist 
nun so dimensioniert, daB beim Bewegen des Einzugsgrei- 
fers 40 in der Greifrichtung 41 unmittelbar vor einem Kon- 45 
takt der Greifarme 50', 52' mit dem Referenzobjekt 332 oder 
einer korrekl eingelegten Datentragerkassette 22 die Licht- 
strahlen 280 bis 286 jeweils nahe vorderer Enden der Durch- 
briiche 328a, b bzw. 330a, b hindurchtreten. Wird nun aus- 
gehend von dieser Stellung der Einzugsgreifer 40 so weit 50 
vorgeschoben, daB die Greifarme 50' bzw. 52' unmittelbar 
vor einem Kontakt nut dem Referenzobjekt 332 stehen, so 
konnen zwar die Lichtstrahlen 282 und 284 ungehindert 
durch die Durchbruche 328b bzw, 330b hindurchtreten, auf- 
grund der Uberdeckung der Durchbruche 328a und 330a 55 
durch die MeBarme 320 bzw. 322 sind jedoch die Licht- 
su^len 280 und 286 unterbrochen, und somit weiB die Aus- 
wertestufe 286, daB die Greifarme 50' und 52 in ihrer Aus- 
gangsstellung stehen. 

[0108] Wird nun ausgehend von der in Fig. 10a gezeich- 60 
neten Stellung der Einzugsgrdfer 40 weiter in der Greifrich- 
tung 41 bewegt, so konmien die Greifarme 50* und 52' mit 
ihren in Greifrichtung 41 vome liegenden AuflaufflSchen 72 
und 74 an einer Stimseite 336 des als DatenU^gericassetle 22 
ausgeformten Referenzobjekts 332 zur Anlage und es setzi 65 
ein Verschwenken der Greifarme 50' bzw. 52' aus der Aus- 
gangsstellung heraus ein, sodaB sich die Greifbacken 50, 56 
voneinander entfemen und somit die MeBarme 320 und 322 



sukzessive in Richtung ihrer Greifstellung verschwenkt 
werden und eine dieser entsprechenden Zwischenstellung 
einnehmen, in welcher die Kanten 324a, b und 326a, b par- 
allel zur Greifrichtung verlaufen und somit die Lichtstrahlen 
280 bis 286 ungehindert die Durchbriiche 328a, b bzw. 
330a, b passieren konnen. Die Auswertestufe 268 erkennt 
diese Stellung jedoch nicht als Greifstellung an, da diese 
Stellung ausgehend von der Ausgangsstellung eingenom- 
men wurde und nicht eine freigebende Stellung durchlaufen 
wurde. 

[0109] Bewegt man namiich den Einzugsgreifer 40 weiler 
in Greifrichtung 41, so bewegen sich die Greifbacken 54 
und 56 noch weiter voneinander weg und zwar in eine frei- 
gebende Stellung, in welcher die Greifarme 320 und 322 
sukzessive die Durchbruche 328b bzw. 330b abdecken und 
dabei die zu einer Unterbrechung der Lichtsd:ahlen 282 und 
284 fuhren, wahrend die Lichtstrahlen 280 und 286 nach 
wie vor ungehindert durch die Durchbriiche 328a bzw. 330a 
hindurchu:eten konnen. Durch die Unterbrechung der Licht- 
strahlen 282 und 284 erkennt die Auswerteschaltung 268 die 
freigebende Stellung. 

[0110] Wird der Greifer nun weiter der Greifrichtung 41 
bewegt, so gehen die Greifarme 50' und 52' in ihre Greifstel- 
lung iiber, in welcher einerseits - wie bereits erlautert - die 
Lichtstrahlen 280 bis 286 ungehindert die Durchbruche 
328a, b bzw. 330a, b passieren und auBerdem die Lichtstrah- 
len 280 bis 286 in dem in Greifrichtung 41 gesehen hinteren 
Bereich der Durchbriiche 328a, b bzw. 330a, b liegen. 
[0111] Die beschriebene Oberwachung der einzelnen Stel- 
lungen der Greifarme 50' und 52' ist primSr eine Oberwa- 
chung des Greifens des Referenzobjekts 332, stellt jedoch 
gleichzeitig eine tTberwachung der Positionierung des Ein- 
zugsgreifers relativ zum Referenzobjekt 332 dar, was sich 
im folgenden ergibt. 

[0112] Bewegt sich beispielsweise der Einzugsgreifer 40 
mit in Ausgangsstellung stehenden Greifarmen 50' und 52' 
wie in Fig. 10 dargestellt, aus einer beispielsweise in hori- 
zontaler Richtung nach links versetzten Position auf das Re- 
ferenzobjekt 332 zu, so kann die AuflaufHache 52 des Greif- 
arms 50' das Referenzobjekt 332 gar nicht berUhren, sondem 
es erfolgt lediglich ein Kontakt zwischen der AuflaufH^che 
74 und der Stimseite 336 des Referenzobjekts 332, so daB 
bei einem Weiterbewegen des Einzugsgreifers 40 in Greif- 
richtung 41 nur der MeBarm 332 den Durchbruch 330a frei- 
gibt und somit den Lichtstrahl 286 ungehindert passieren 
laBt, wahrend nach wie vor der MeBarm 320 den Durch- 
bruch 328a aberdeckt und der Lichtstrahl 280 nach wie vor 
unterbrochen ist. Damit erkennt die Auswertestufe 268 ei- 
nen groben Versatz des Einzugsgreifers 40 relativ zum MeB- 
objekt332 in horizontaler Richtung H. 
[0113] Dariiber hinaus ist eine Feinerfassung der Fositio- 
niMung in horizontaler Richtung H dann mSglich, wenn die 
Greifarme 50', 52', wie in Fig. 10 dargestellt, in ihrer freige- 
benden Stellung stehen und an den den Schmalseiten 30 und 
32 entsprechenden Schmalseiten 338 und 340 des Referenz- 
objekts 332 auBerhalb der Vertiefungen 334 anliegen. 
[0114] Ein geringer Versatz in der horizontalen Richtung 
H hat dabei zur Folge, daB die MeBarme 320 bzw. 322 die 
Durchbruche 328b bzw. 330b in ungleich starkem MaBe 
Uberdecken, wobei die LichtsU-ahlen 280 bis 286 einen in 
Greifrichtung 41 gesehen ungefahr mittigen Bereich der 
Durchbriiche 328a, b bzw. 330a, b durchsetzen, so daB eine 
ungleichmafiige Dberdeckung der Durchbriiche 328b bzw. 
330b zur Folge hat, daB beide LichtsU^len 382 und 384 
nicht gleichzeitig unterbrochen sind sondem einer zum Tbil 
zumindest nicht unterbrochen oder gar nicht unterbrochen 
ist 

[0115] Auch hieraus kann die Auswerteschaltung 268 eine 
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asymmetrische Positionierung des Eiozugsgreifers 40 rela- 
tiv zum Referenzobjekt 332 ericennen und eine Positions- 
korrektur der Position in hoiizontaler Richtung H ermitteln. 
[0116] Dartiber hioaus erfolgt dne Erkennung der Posi- 
tion des Einzugsgreifeis 40 in der Abstandsrichtung A ent- s 
sprechend dem Erreichen der in Fig. 10c dargestellten 
Greifstellung. 

[0117] 1st beispielsweise der Einzugsgreifer 40 in Greif- 
richtung 41 maximal nach vome bewegt und hat somit seine 
vordere Endstellung erreicht, die jedoch nicht mi t der Greif- lO 
stellung der Greifarme 50* bzw. 52* aufgrund einer Fehlposi- 
tionierung in Abstandsrichtung A ubereinstimmt, so errei- 
chen die Greifarme 50' und 52' die Greifstellung gar nicht 
sondem verbleiben beispielsweise in dieser maximalen 
Greifrichtung verschobenen Stellung des Einzugsgreifers 40 15 
in einer in Fig. 10b dargestellten Freigabestellung, woraus 
die Auswerteschaltung 268 die Fehlpositionierung erkennen 
kann und daraufhin die Handhabungseinheit die gesamle 
Datentragertransporteinrichtung in Abstandsrichtung so 
weit verschieben kann, bis die Greifarme 50' bzw. 52' in der 20 
korrekten Greifstellung gemSB 10c stehen und diese dann 
auch von den Lichtstrahlen 280 bis 286 aufgrund der Nicht- 
unterbrechung derselben durch die Auswerteschaltung 286 
erkennbar ist 

[0118] Daniber hinaus ist eine korrekte Positionierung des 25 
Einzugsgreifers 40 in verdkaler Richtung ebenfalls dadurch 
zu erkennen, daB bei einem ersten Kontakt zwischen den 
Auflaufflachen 72 und 74 und der Stimseite 336 des Refe- 
renzobjekts 332 und dem dadurch bedingten Verschwenken 
der Greifarme 50* bzw. 52', beispielsweise in eine der Greif- 30 
stellung entsprechenden Zwischenstellung, vorzugsweise 
ohne vorheriges Durchlaufen der freigebenden Stellung, die 
gesamte Datentragertransporteinrichtung in vertikaler Rich- 
tung bewegt wird und zwar so lange, bis die Greifarme 50' 
bzw. 52' nicht mehr gegen die Stimseite 336 anliegen, son- 35 
dem uber das ratsprechend der Datentragerkassette 22 ge- 
formte Referenzobjekt 332 hinweggreifen und somit wieder 
plotzlich, da die Stimseite 336 nicht mehr gegen die Auf- 
laufflachen 72, 74 wirict, wieder in ihre Ausgangsstellung 
ubergehen, in welcher die MeBarme 320 bzw. 322 die 40 
Durchbriiche 328a bzw. 330a uberdecken. Diese plotzliche 
Anderung ist durch die Auswertestufe 268 erkennbar und 
durch diese Anderung ist fur die Auswerteschaltung 268 er- 
kennbar, daB nunmehr die vertikale Position der Greifarme 
50* bzw. 52' einer Oberkante der Stimseite 336 des Refe- 45 
renzobjekts 332 entspricht. 

[0119] Zusammenfassend ist somit bei dem zweiten Aus- 
fuhrungsbeispiel des erfindungsgemaBen Datentragerar- 
chivsyslems die Positionserkennungseinrichtung 260 in der 
Lage, aufgrund des Kontakts der Greifarme 50', 52' mit ei- 50 
nem MeBobjekt 332 und des Abfragens der einzeben Stel- 
lungen der Greifarme 50' bzw. 52' eine Uberpriifiing der kor- 
rekten Positionierung der Datentragertransporteinrichtung T 
durch die Handhabungseinheit HE vorzunehmen, ohne daB 
zusatzliche MaBnahmen erforderlich sind. 55 
[0120] Das erfindungsgemaB eingesetzte Referenzobjekt 
332 ist vorzugsweise an einem definierten On, vorzugs- 
weise fast an einem mit dem Datentragerlager 110 Oder fest 
mit einem Laufwerk 112 verbunden angeordnet, so daB die- 
ses zur Dberpriifung der Positionierung der Datentrager- 60 
transporteinrichtung T hierzu gesondert angefahren werden 
kann. 

[0121] Es ist aber auch vorstellbar, mehrere derartige Re- 
ferenzobjekte 332 verteilt an verschiedenen Stellen des Da- 
tentragerarchivsystems anzuordnen, um die Chance zu ha- 65 
ben, lokale MaBungenauigkeiten im Systemaufbau durch 
die mehreren derartigen Referenzobjekte 332 zu erfassen 
und zu kompensieren. 
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[0122] Altemativ dazu ist es aber auch denkbar, als Refe- 
renzobjekt eine der Datentragerkassette 22 auszuwahlen und 
aufgrund deren Position in dem jeweiligen Fach eine Uber- 
prOfimg der Positionierung der Datentragernransporteinrich- 
tung T durch die Handhabungseinheit vorzunehmen, wobei 
diese Positionierung stets mit dem Spiel dieser Datentrager- 
kassette in dem jeweiligen Fach als Unsicherfaeit behaftet 
ist. 

Patentanspriiche 

1. Datentragerarchivsystem mit einem eine Vielzahl 
von Lagerfachem umfassenden Datentragerlager und 
mindestens einem Laufwerk fiir Datendrager und mit 
einer mittels einer Handhabungseinheit im Raum in 
drei unterschiedlichen Raumrichtungen bewegbaren 
Datentragertransporteinrichmng zum TVansportieren 
der Datentrager zwdschen verschiedenen Fachem des 
Datentragerlagers und/oder dem mindestens einen 
Laufwerk, wobei die Datentragertransporteinrichtung 
mit einer Positionserkennungseinrichtung versehen ist, 
mittels welcher nach beiiebigen Betriebsphasen ein 
Abtasten eines Referenzobjekts zur genauen Bestim- 
mung einer Position der Datentragertransporteinrich- 
tung in mindestens einer von drei unterschiedlichen 
Raumrichtungen durchfuhrbar ist, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das MeBobjekt mindestens ein bewegli- 
cher MeBarm der Datentragertransporteinrichtung ist, 
dessen Stellungen bei entsprechend der Positioniemng 
der Datentragertransporteinrichtung im Raum bewirk- 
baren Kontakt mit dem Referenzobjekt durch die Posi- 
tionierung der Datentragertransporteinrichtung im 
Raum beeinfluBbar sind. 

2. Datentragerarchivsystem nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Positionserkennungseinrich- 
tung eine von der Positionierung der DatenUragertrans- 
porteiniicbtung im Raum relativ zu dem Referenzob- 
jekt beeinflufite Stellung eines MeBobjekts optisch er- 
feBt 

3. Datentragerarchivsystem nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Positionserkennungs- 
einrichtung an einem Gehause der Datentragertrans- 
porteinrichtung angeordnet ist. 

4. Datenuragerarchivsystem nach einem der voranste- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Referenzobjekt die Form Uhniich der eines Bereichs ei- 
nes der Datentrager aufweist, welcher beim Greifen 
dieses Datentragers mit dem mindestens einen Greif- 
arm in Wechselwirkung uitt. 

5. Datentragerarchivsystem nach einem der voranste- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
nundestens eine MeBarm an einem TVagerkorper des- 
selben bewegbar gelagert ist. 

6. Datentragerarchivsystem nach einem der voranste- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
mindestens eine MeBarm mittels eines elastischen 
Kraftspeichers in einer Ausgangsstellung stehend ge- 
halten und gegen die Wirkung des elastischen Kraft- 
speichers aus seiner Ausgangsstellung herausbewegbar 
isL 

7. Datentragerarchivsystem nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, dafi die Positionserkennungseinrich- 
tung Abweichungen des mindestens einen MeBarms 
von der Ausgangsstellung erfaBt 

8. Datentragerarchivsystem nach einem der voranste- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dafi die 
Positionserkennungseinrichtung bei einer vorgegebe- 
nen Bewegung des mindestens einen MeBarms sich un- 
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terschiedlich stark bewegende MeBabschnitte des 
MeBarms erfafit. 

9. Datentragerarchivsysiem nach einem der voranste- 
henden Anspruche, dadurcb gekennzdchnet, dafi der 
MeBarm um eine Schwenkachse schwenkbar gelagert S 
ist und dafi die Posidonserkennungseinrichtung uner- 
schiedliche Schwenkstellungen des Mefiarms erfafit. 

10. Datentragerarchivsystem nach einem der voranste- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
MeBarm zum in Wechselwirkung treten mit dem Refe- lo 
rrazobjekt in einer Greifrichtung relativ zu einem Ge- 
hSuse der Datentragertransporteinrichtung bewegbar 
ist und dafi die Positionserkennungseinrichtung bei un- 
terschiediichen Stellungen des MeBarms in der Greif- 
richtung unterschiedliche MeBabschnitte des minde- 15 
stens einen Mefiarms erfafit. 

11. Datentragerarchivsystem nach einem der voranste- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
Mefiarm mindestens ein Greifarm eines Greifers der 
Datentragertransporteinrichtung ist, dessen Stellungen 20 
durch entsprechend der Positionierung der Datentra- 
gertransporteinrichtung im Raum bewirkbarcn Kontakt 
mit dem Referenzobjekt beeinflufibar sind. 

12. Datentragerarchivsystem nach Anspruch 11, da- 
durcb gekennzeichnet, dafi mit der Positionserken- 25 
nungseinrichtung Stellungen des mindestens einen 
Greifarms erfaBbar sind, welche dieser beim Greifen 
eines der Datentrager eiimimmt. 

13. Datentragerarchivsystem nach Anspruch 12, da- 
durch gekennzeichnet, dafi die Positionserkennungs- 30 
einrichtung eine einem gegriffenen Datentrager ent- 
sprechende Greifstellung des mindestens einen Greif- 
arms und Abweichungen von der Greifstellung erfafit. 

14. Datenuragerarchivsystem nach Anspruch 13, da- 
durch gekennzeichnet, dafi die Positionserkennungs- 35 
einrichtung Abweichungen von der Greifstellung in 
Richtung einer Freigabestellung des Greifarms umfaBt. 

15. Datentragerarchivsystem nach Anspruch 13 oder 
14, dadurch gekennzeichnet, dafi die Positionserken- 
nungseinrichtung Abweichungen des Greifarms von 40 
der Greifstellung in Richtung der Ausgangsstellung er- 
fafit. 

16. Datentragerarchivsystem nach einem der Ansprii- 
che 12 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dafi die Positi- 
onserkennungseinrichtung in der Greifstellung des 45 
Greifarms den Mefiabschnitt des Greifarms erfafit, der 
den grofieren radialen Abstand von der Schwenkachse 
aufweist. 

17. Datentragerarchivsystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dafi die Positi- 50 
onserkennungseinrichtung beim Erfassen der Abwei- 
chung von der Ausgangsstellung den Mefiabschnitt des 
Greifarms erfafit, der den geringsten radialen Abstand 
von der Schwenkachse aufweisL 

18. Datentragerarchivsystem nach einem der Ansprii- 55 
che 11 bis 17, dadurch gekennzeichnet, dafi der minde- 
stens eine Greifarm bei Wechselwirkung mit dem Re- 
ferenzobjekt von seiner Ausgangsstellung Uber ein ei- 
ner Greifstellung entsprechende Zwischenstellung in 
eine Freigabestellung und von dieser in die Greifstel- 60 
lung bewegbar ist 

19. Datenuragerarchivsystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 18, dadurcb gekennzeichnet, dafi die Positi- 
onserkennungseinrichtung zwei zum Greifen eines der 
Datentrager zusanunenwirkende bewegliche Greif- 65 
arme des Greifers als zwei getrennte Mefiobjekte er- 
fafit. 

20. Datenuragerarchivsystem nach Anspruch 19, da- 
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durch gekennzeichnet, dafi die Positionserkennungs- 
einrichmng die Stellungen der Greifarme miteinander 
vergleicbt, um eine quer zur Grei&icbtung und in einer 
Bewegungsebene der Greifarme verlaufende erste 
Raumrichtung zu erfassen. 

21. Datenuragerarchivsystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 20, dadurch gekennzeichnet, dafi die Positi- 
onserkennungseinrichmng eine Position in einer in 
Greifrichtung verlaufenden zweiten Raumrichtung 
durch Bewegen des mindestens einen Greifarms in die 
Greifstellung erfafit 

22. Datenuragerarchivsystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 21, dadurch gekennzeichnet, dafi die Positi- 
onserkermungseinrichtung eine Posidon in einer quer 
zur ersten und zweiten Raumdchtung verlaufenden 
dritten Raumrichtung durch Bewegen des Greifers in 
dieser Raumrichtung und zusatzliches Bewegen in der 
zweiten Raunuichtung und Erfassen der Abweichung 
des Greifarms von der Ausgangsstellung erfafit 
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